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© Elektronisches Steuergerat fiir ein Kraftfahrzeug. 

© Elektronisches Steuergerat ST fur ein Kraftfahr- 
zeug, mit automatischer Erkennung einer von zwei 
moglichen Zahnezahlen Z1,Z2 des bei dem ange- 
schlossenen Geschwindigkeitsgeber V verwendeten 
Geberrades GR (abhangig von verschiedenen Aus- 
stattungen des Fahrzeuges). Die Zahnezahl Z1 wird 
erkannt, wenn das Verhaltnis n/v von Motordrehzahl 
n [U/min] zu Radumfangsgeschwindigkeit v [km/h] 
groBer als ein vorgegebener Schwellwert S ist. Die 
Zahnezahl Z2 = 2*Z1 wird erkannt, wenn das Ver- 
haltnis n/v kleiner als der vorgegebene Schwellwert 
S ist. 



FI61 



i fa 



WH WV 




WM1.Z2) 



RS 




=ST 



BNSDOCID: <EP 0654622A1 J_> 



Rank Xerox (UK) Business Sen/ices 

(3. 10/3.09/3.3.4) 



1 



EP 0 654 622 A1 



2 



Die Erfindung betrifft ein elektronisches Steuer- 
gerat nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. Ein 
derartiges Steuergerat ist aus der DE-PS 23 38 
122 bekannt. 

Bei unterschiediichen Ausstattungen (Serien- 
oder Sonderausstattung) bestimmter Fahrzeugmo- 
delle unterscheiden sich die elektronischen Steuer- 
gerate lediglich durch die gespeicherten Werte un- 
terschiedlicher Zahnezahlen von Geberradern der 
verwendeten Geschwindigkeitsgeber. Die jeweils 
verwendete Zahnezahl oder ein ihr zugeordnetes 
Signal muS im Steuergerat abgespeichert sein, da 
sie (es) zur Ermittlung der Fahrzeuggeschwindig- 
keit, der Radgeschwindigkeiten oder Raddrehzah- 
len erforderlich ist, die als EingangsgroSen bei- 
spielsweise bei Antiblockiersystemen, bei Antriebs- 
Schlupfregelungen, fur die Drehzahlbegrenzung der 
Getriebe-Ausgangswelle (Kardanwelle) u.s.w. beno- 
tigt wird. 

Unter dem Begriff "Geschwindigkeit" soli in 
der folgenden Beschreibung nur die Radumfangs- 
geschwindigkeit in [krn/h] eines Fahrzeugrades ver- 
standen werden, obwohl dieser Begriff auch die 
Drehzahl der Getriebe-Ausgangswelle (Kardanwel- 
le) bzw. der Antriebswelle der Rader in [U/min] 
bedeuten konnte. 

Unterschiedliche Zahnezahlen des Geschwin- 
digkeitsgebers erfordern Steuergerate mit unter- 
schiediichen Teilenummern und kostenintensiver, 
weil mehrfacher Lagerhaltung. Bei Speicherung der 
Ubersetzungsverhaltnisse des Getriebes (ein- 
schliefilich Differential) ware es eine einfache 
Rechnung, aus der Motordrehzahl die Radumfangs- 
geschwindigkeit zu ermitteln. Da aber bei verschie- 
denen Motorvarianten dieser Fahrzeugmodelle 
auch Getriebe mit unterschiediichen Ubersetzungs- 
verhaltnissen eingesetzt werden, entstunden auf 
diese Weise noch mehr unterschiedliche Teilenum- 
mern mit noch teurerer Lagerhaltung. 

Es ist Aufgabe der Erfindung, unterschiedliche 
Teilenummern und kostenintensive Lagerhaltung 
der Steuergerate durch eine in jedes Steuergerat 
zu integrierende Einrichtung zur selbsttatigen Er- 
mittlung der tatsachlichen Zahnezahl des verwen- 
deten Geberrades zu vermeiden. 

Diese Aufgabe wird durch die im Anspruch 1 
genannten Merkmale gelost. 

Von besonderem Vorteil ist, daB die Erfindung 
als zusatzliche Software ohne groBen Aufwand in 
jedes Steuergerat integrierbar ist und somit nur 
geringe Mehrkosten anfallen. 

Manche Fahrzeughersteller schreiben fUr ihre 
Neufahrzeuge, bevor diese das Montage-FlieBband 
verlassen, einen Test vor, b i welchem die einzel- 
nen Gange uber jeweils festgelegte Drehzahlberei- 
che gefahr n werden. Bei diesen Fahrzeugen kann 
bereits vor der Auslieferung das Geberrad mit der 
richtigen Zahnezahl ermittett und ein entsprechen- 



des Ausgangssignal (bis zum nachsten Batterie- 
wechsel oder Steuergerateaustausch) nichtfluchtig 
abgespeichert werden. 

Die Erfindung wird anhand der Zeichnung na- 
5 her erlautert. Es zeigen: 

Figur 1 ein schematisches Schaltbild eines 

Ausfuhrungsbeispiels der Erfindung, 
Figur 2 ein schematisches Getriebedia- 
gramm, und 

io Figur 3 eine Tabelle zu dem schematischen 
Getriebediagramm. 
Figur 1 zeigt in schematischer Darstellung den 
Antriebsstrang eines Kraftfahrzeuges mit einem 
Motor M, dessen Kurbelwelle m ein Getriebe G 

75 antreibt. Zwischen Motor M und Getriebe G ist eine 
Kupplung K angeordnet, und zwischen Motor M 
und Kupplung K ist ein Motordrehzahlgeber N auf 
der Kurbelwelle m angeordnet. Vom Getriebe G 
werden die Antriebsrader R des Fahrzeuges uber 

20 eine Getriebeausgangswelle g (Kardanwelle), ein 
Ausgleichsgetriebe AG (Differential) und Radwellen 
r angetrieben. Auf wenigstens einer Radwelle r ist 
ein Geschwindigkeitsgeber V angeordnet, welcher 
ein Geberrad GR mit einer Zahnezahl Z1 oder Z2 

25 aufweist. In diesem Ausfuhrungsbeisprel soil Z1 = 
50 Zahne und Z2 = 100 Zahne betragen. 

Der Motor M und/oder andere Funktionen des 
Kraftfahrzeuges werden in bekannter Weise von 
einem elektronischen (Motor-) Steuergerat ST ge- 

30 steuert bzw. geregelt und uberwacht. Dem Steuer- 
gerat werden neben anderen, nicht dargestellten 
EingangsgroBen auch die Ausgangsimpulse i n des 
Motordrehzahlgebers N und und die Ausgangsim- 
pulse i v des Geschwindigkeitsgebers V zugefuhrt. 

35 Die in Figur 1 innerhalb des Steuergerates 

(Kasten ST) hardwaremaBig dargestellten Baugrup- 
pen sind in Wirklichkeit durch ein Softwarepro- 
gramm realisiert. 

Die Signale i n und i v werden im Motorsteuerge- 

40 rat ST in einer Motordrehzahl-Wandlerschaltung 
WN und in einer Geschwindigkeits-Wandlerschal- 
tung WV in an sich bekannter Weise zur Motor- 
drehzahl n[U/min] und zur Radumfangsgeschwin- 
digkeit v[km/h] umgewandelt. Dazu muB jedoch die 

45 Zahnezahl der Geberrader beider Geber N und V 
bekannt, d.h., gespeichert sein. Das ist bei der Zahl 
von Zahnen oder Segmenten des Drehzahlgebers 
kein Problem, da dieser in der Regel nur eine 
einzige Ausfuhrung aufweist. Der Geschwindig- 

so keitsgeber V kann jedoch, wie gesagt, ein Geber- 
rad GR mit einer von zwei verschiedenen Zahne- 
zahlen aufweisen. 

Zur Ermittlung der Zahnezahl des Geberrades 
GR ist softwaremaBig eine Rechenschaltung RS 

55 vorgesehen, welcher die von der Motordrehzahl- 
Wandlerschaltung WN ermittelte Motordr hzahl n 
in U/min und die von der Geschwindigk its-Wand- 
lerschaltung WV ermittelte Radumfangs-Geschwin- 
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digkeit v (= Fahrzeuggeschwindigkeit) in km/h als 
Eingangssignale zugefuhrt werden und welche das 
Verhaltnis n/v dieser beiden Werte bildet. Fur je- 
den Getriebegang ist dieses Verhaltnis konstant. 

Das Ausgangssignal (Verhaltnis n/v) der Re- 
chenschaltung RS wird einem Komparator C zuge- 
fuhrt, welcher es mit einem vorgegebenen Schwell- 
wert S vergleicht. 

Ubersteigt das Verhaltnis n/v den Schwellwert 
S, so gibt der Komparator C ein Ausgangssignal A 
(LOW) ab, welches einem Geberrad GR mit der 
Zahnezahl 21 zugeordnet ist. 

Ist hingegen das Verhaltnis n/v kleiner als der 
Schwellwert S, so gibt der Komparator ein Aus- 
gangssignal A (HIGH) ab, welches einem Geberrad 
GR mit der Zahnezahl Z2 zugeordnet ist. 

Der Schwellwert S ist so festgelegt, daB er bei 
Verwendung eines Geberrades mit einer Zahnezahl 
Z1 in alien Gangen nicht unterschritten wird, bei 
Verwendung eines Geberrades mit einer Zahnezahl 
Z2 hingegen in den obersten Gangen unterschrit- 
ten wird. 

Eine Kupplungs-Erkennungseinrichtung KE gibt 
ein Kupplungssignal k (HIGH) ab, wenn die Kupp- 
lung K eingekuppelt ist, d.h., wenn der Motor M mit 
dem Getriebe G verbunden ist. Es ware moglich, 
einen Schalter am Kupplungspedal des Fahrzeuges 
anzuordnen und diesen abzufragen. Das ware je- 
doch in den meisten Fallen ein zusatzlicher Hard- 
ware-Aufwand, da ein solcher Kupplungsschalter 
ublicherweise nicht vorhanden ist. Statt dessen ist 
die Kupplungs-Erkennungseinrichtung KE software- 
maBig so aufgebaut, daB sie ein Kupplungssignal k 
abgibt, wenn sich die Motordrehzahl n in einem 
bestimmten Drehzahlbereich nKn<n2 befindet, 
wobei beispielsweise n1 =3000U/min und 
n2 = 3600U/min ist, und wenn gleichzeitig die bei- 
spielsweise mittels eines ohnehin vorhandenen 
Fahrpedalgebers (F), dessen Ausgangssignal dem 
Steuergerat ST ebenfalls bereits zugefuhrt wird, 
ermittelte Last L (0% * L < 100%, Last L = 0% 
bei nicht betatigtem Fahrpedal, L = 100% bei 
vollbetatigt em Fahrpedal) einen vorgegebenen 
Lastschwellwert L1 (z.B. L1 = 75%) ubersteigt: 

k(n,L) = n1 < n < n2 A L > L1 

Diese Bedingung wird nur bei eingekuppelter 
Kupplung erfullt! Zum Erzeugen eines Kupplungssi- 
gnals k sind deshalb keine zusatzlichen Eingangs- 
signale oder Bauteile auBerhalb des Steuergerates 
ST erforderlich. Auch die benStigten Drehzahl- und 
Lastschwellen sind innerhalb des Steuergerates 
softwaremaBig abgespeichert. 

Das Ausgangssignal A (n/v > S) des Kompara- 
tors C und das Ausgangssignal k der Kupplungs- 
Erkennungseinrichtung KE werden den Eingangen 
eines Und-Gliedes UND zugefuhrt, welches an sei- 



nem Ausgang ein Signal abgibt, wenn A und k 
gleichzeitig anliegen. 

Durch dieses Signal des Und-Gliedes UND 
wird ein Speicher SP veranlaBt, seinen Inhalt, wel- 

5 cher bei der Initiierung (erstmalige Inbetriebsetzung 
oder nach Batteriewechsel) des Steuergerates ST 
auf A gesetzt wurde, in A zu andern, diesen Spei- 
cherinhalt A nichtfliichtig (d.h., bis zum nachsten 
Abklemmen der Batterie) gespeichert zu halten und 

10 an seinem Ausgang auszugeben. 

Der Speicherzustand A oder A wird einem Ein- 
gang eines Oder-Gliedes ODER zugefuhrt, dessen 
anderer Eingang permanent auf A (LOW) gelegt ist. 
Das Ausgangssignal des Oder-Gliedes ODER ent- 

75 spricht dann dem im Speicher SP gespeicherten 
Signal A (LOW) oder A (HIGH). Dieses Ausgangssi- 
gnal des Oder-Gliedes wird einem Steuereingang 
der Geschwindigkeits-Wandlerschaltung WV zuge- 
fuhrt. Die Wandlerschaltung WV berucksichtigt die 

20 dem an ihrem Steuereingang anliegenden Signal A 
(oder A) zugeordnete Zahnezahl Z1 (oder Z2) oder 
einen entsprechenden Faktor bei der Ermittlung 
der Geschwindigkeit v. 

Figur 2 zeigt ein schematisches Getriebedia- 

25 gramm, bei welchem auf der Abszisse die Motor- 
drehzahl n und auf der Ordinate die Radumfangs- 
geschwindigkeit v (Fahrzeuggeschwindigkeit) auf- 
getragen sind. Fur die einzelnen Getriebegange 
sind die Verhaltnisse n/v von Drehzahl n und Ge- 

30 schwindigkeit v konstant und im Getriebediagramm 
als diesen Gangen zugeordnete Geraden I bis V 
dargestellt. 

Wie dem Getriebediagramm in Figur 2 und der 
Tabelle in Figur 3 zu entnehmen ist, betragt bei- 

35 spielsweise bei einer Motordrehzahl n = 5000 
U/min die Geschwindigkeit im ersten Gang 40 km/h 
u.s.w., im funften Gang 180 km/h (Figur 3, Spalte 
2, Zeilen 3 bis 7). Unter der Voraussetzung, dafi 
eine Geschwindigkeits-Wandlerschaltung WV ver- 

40 wendet wird, die fur ein Geberrad GR mit der 
Zahnezahl Z1 = 50 ausgelegt ist, muB sie entspre- 
chende Geschwindigkeitssignale v ermitteln. 

In Spalte 3 sind in Klammern die Geschwindig- 
keiten v eingetragen, die in den einzelnen Gangen 

45 bei n = 5000 U/min ermittelt wurden, wenn bei 
derselben Geschwindigkeits-Wandlerschaltung WV 
ein Geberrad GR mit der Zahnezahl Z2 = 100 
Anwendung finden wurde. Es ergaben sich im vier- 
ten Gang 280 und im funften Gang 360 km/h, was 

so bei der vorausgesetzten Hochstgeschwindigkeit 
von 200 km/h (Figur 3, Zeile 1) nicht moglich ist 

Drehzahlen und Geschwindigkeiten andern sich 
aber in jedem Gang proportional zueinander, das 
Verhaltnis n/v von Drehzahl zu Geschwindigkeit 

55 bleibt jedoch innerhalb eines Ganges konstant. 
Deshalb werden nicht Drehzahlen oder Geschwin- 
digkeiten, sondern deren Verhaltnis mit dem 
Schwellwert verglichen. 
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In der Tabelle (Figur 3, Spalte 4) ist fur jeden 
Gang das entsprechende Verhaltnis n/v eingetra- 
gen, beispielsweise ermittelt aus der Motordrehzahl 
n = 5000 U/min und der zu dieser Drehzahl in den 
einzelnen Gangen gehorenden Geschwindigkeit v 
(Spalte 2) bei Verwendung eines Geberrades GR 
mit Z1 = 50 Zahnen. 

Wurde statt des Geberrades GR mit Z1 =50 
Zahnen ein Geberrad mit Z2 = 100 Zahnen ver- 
wendet, so wiirden die ermittelten Geschwindigkei- 
ten v zunachst um den Faktor 2 zu hoch sein 
(Klammerwerte in Figur 3, Spalte 3) . Die daraus 
resultierenden Verhaltnisse n/v (Spalte 5) jedoch 
wurden fur jeden Gang nur halb so groB sein wie 
mit dem Geberrad mit Z1 Zahnen. 

Wie aus Figur 3, Spalten 4 und 5 ersichtlich, 
sind fur ein Geberrad mit Z1 = 50 Zahnen die 
Verhaltnisse n/v in alien Gangen £ 27,8 (Spalte 4), 
wohingegen sie bet Verwendung eines Geberrades 
mit Z2 = 100 Zahnen im vierten und funften Gang 
£ 17,9 (Spalte 5) sind. 

Setzt man den Schwellwert S fur den Kompa- 
rator C beispielsweise auf den Wert 21.5, so wird 
dieser Schwellwert nur von einem mittels eines 
Geberrades mit Z2 = 100 Zahnen ermittelten Ver- 
haltnis n/v im vierten oder funften Gang unterschrit- 
ten. 

Daraus folgt der SchluB, daB ein Geberrad GR 
mit Z2 = 100 Zahnen verwendet wird, wenn in 
einem der Gange das Verhaltnis n/v kleiner als der 
Schwellwert S ist. 

Sobald sich also das Fahrzeug zum erstenmal 
seit der Initialisierung des Steuergerates ST im 
vierten oder funften Gang befindet und am Aus- 
gang des Komparators C ein Ausgangssignal A 
erscheint (wenn n/v < 21.5), ist dies ein Zeichen 
dafur, daB der Geschwindigkeitsgeber V ein Geber- 
rad GR mit der Zahnezahl Z2 = 100 Zahne auf- 
weist und die Geschwindigkeits-Wandlerschaltung 
WV fur die Ermittlung der Geschwindigkeit ein Ge- 
berrad GR mit Z2 Zahnen berucksichtigen muB 
bzw. eine um den Faktor 2 verminderte Geschwin- 
digkeit v ausgeben muB. 

Diese Uberlegungen beziehen sich auf eine 
Geschwindigkeits-Wandlerschaltung WV, die fur ei- 
nen Geschwindigkeitsgeber V mit einem Geberrad 
GR mit Z1 Zahnen ausgelegt ist, d.h., die bei 
Verwendung eines Geberrades GR mit Z1 Zahnen 
(wovon bei jeder Initiierung zunachst ausgegangen 
wird) die Geschwindigkeit richtig ermittelt, und die 
demnach das Signal v mit "1" multipliziert, solange 
an ihrem Steuereingang ein Signal A anliegt, und 
die v durch "2" dividiert, sobald an ihrem Steuer- 
ingang ein Signal A anliegt. 

Eine alternative Ausfuhrungsform der Ge- 
schwindigkeits-Wandlerschaltung WV, die fur einen 
Geschwindigkeitsgeber V mit einem Geberrad GR 
mit Z2 Zahnen ausgelegt ist, d.h., die bei Verwen- 



dung eines Geberrades GR mit Z2 ZShnen die 
Geschwindigkeit richtig ermittelt, bei der aber 
ebenfalls bei jeder Initiierung zunachst davon aus- 
gegangen wird, daB ein Geberrad GR mit Z1 Zah- 
5 nen verwendet wird, muB das Signal v mit "2" 
multiplizieren, solange an ihrem Steuereingang ein 
Signal A anliegt, und muB v mit "1 " multiplizieren, 
sobald an ihrem Steuereingang ein Signal A an- 
liegt. 

io Welche der beiden alternativen Ausfuhrungs- 

formen der Geschwindigkeits-Wandlerschaltung 
WV Verwendung findet, ist jedoch von vornherein 
bekannt und im Steuergerat ST softwaremaBig be- 
rucksichtigt. 

15 Um Storimpulse sicher auszuschalten, ist vor- 

gesehen, daB ein vom Komparator C abgegebenes 
Ausgangssignal A erst dann nichtfluchtig abgespei- 
chert wird, wenn dieses Ausgangssignal A und das 
Kupplungssignal k gleichzeitig fur die Dauer einer 

20 vorgegebenen Zeit t erscheinen. 

Um auch vor infolge von Storimpulsen mogli- 
cherweise auftretenden Fehl-Ermittlungen der rich- 
tigen Zahnezahl bzw. des ihr zugeordneten Signals 
sicher zu sein, ist vorgesehen, daB das vom Kom- 

25 parator C abgegebene Ausgangssignal A erst dann 
nichtfluchtig abgespeichert wird, wenn der Kompa- 
rator C nach einer vorgegebenen Zahl w von Wie- 
derholungen der Ermittlung der Zahnezahl des ver- 
wendeten Geberrades (GR) jedesmal das gleiche 

30 Ausgangssignal A abgegeben hat. 

Sobald im Verlauf eines Tests (oder wahrend 
einer Fahrt) ein Ausgangssignal A zum ersten Mai 
auftritt und nichtfluchtig abgespeichert wird, und 
damit feststeht, daB der Geschwindigkeitsgeber V 

35 ein Geberrad GR mit einer Zahnezahl Z2 verwen- 
det, kann anschlieBend die weitere Ermittlung der 
Zahnezahl bis zur nachsten Initiierung des Steuer- 
gerates eingestellt werden. 

40 Patentanspruche 

1. Elektronisches Steuergerat ( ST) fur ein Kraft- 
fahrzeug, welches einen Antriebsmotor (M), 
eine Kupplung (K),ein Getriebe (G) und wenig- 

45 stens ein angetriebenes Rad (R), einen Motor- 

drehzahlgeber (N), und wenigstens einen Ge- 
schwindigkeitsgeber (V), insbesondere zur Er- 
mittlung der Fahrzeuggeschwindigkeit (v) oder 
der Getriebeabtriebsdrehzahl, der mit einem 

so Geberrad (GR) mit einer bestimmten ersten 

Zahnezahl (Z1) oder mit einer bestimmten 
zweiten ZShnezahl (Z2) ausgerUstet sein kann, 
aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, 

55 - daB eine Kupplungs-Erkennungseinrich- 

tung (KE) vorgesehen ist, die bei einge- 
kuppelt r Kupplung (K) ein Kupplungssi- 
gnal (k) abgibt, 
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- daB eine Rechenschaltung (RS) vorgese- 
hen ist, welche das Verhaltnis (n/v) von 
Motordrehzahl (n) zu Geschwindigkeit 
(v) ermittelt, 

- daB ein Komparator (C) vorgesehen ist, 5 
der das Verhaltnis (n/v) mit einem vorge- 
gebenen Schwellwert (S) vergleicht und 

ein dem Geberrad (GR) mit der zweiten 
bestimmten Zahnezahl (Z2) zugeordne- 
tes Ausgangssignal (A) abgibt, wenn das 10 
Verhaltnis (n/v) kleiner als der Schwell- 
wert (S) ist, 

- daB ein einem Geberrad (GR) mit der 
ersten bestimmten Zahnezahl (Z1) zuge- 
ordnetes Signal (A) vorgegeben ist, 75 

- daB ein auftretendes Ausgangssignal (A) 
in einem Speicher (SP) nichtfluchtig ab- 
gespeichert wird, wenn gleichzeitig ein 
Kupplungssignal (k) vorliegt, und 

- daB die dem nichtfluchtig abgespeicher- 20 
ten Ausgangssignal (A) oder, solange 

kein solches vorhanden ist, die dem vor- 
gegebenen Signal (A) zugeordnete Zah- 
nezahl (Z1, Z2) des Geberrades (GR) fur 
die Ermittlung der Geschwindigkeit (v) 25 
herangezogen wird. 



Z2) des verwendeten Geberrades (GR) been- 
det wird. 

6. Elektronisches Steuergerat nach einem der 
vorhergehenden Anspruche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die Funktionen der Re- 
chenschaltung (RS), des Komparators (C), der 
Kupplungs-Erkennungseinrichtung (KE), einer 
Motordrehzahl-Wandlerschaltung (WN), einer 
Geschwindigkeits-Wandlerschaltung (WV), ei- 
nes Und-Gliedes (UND) sowie eines Oder-Glie- 
des (ODER) softwaremaBig im Programm des 
Steuergerates (ST) enthalten sind. 



2. Elektronisches Steuergerat nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daG die Kupp- 
lungs-Erkennungseinrichtung (KE) ein Kupp- 30 
lungssignal (k) abgibt, wenn die Motordrehzahl 
(n) innerhalb eines vorgegebenen Drehzahlfen- 
sters (n1 < n < n2) liegt und gleichzeitig die 
Motorlast (L) groBer als ein vorgegebener Last- 
schwellwert (L1) ist. 35 



3. Elektronisches Steuergerat nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB ein vom Kom- 
parator (C) abgegebenes Ausgangssignal (A) 
nichtfluchtig abgespeichert wird, wenn dieses 
Ausgangssignal (A) und das Kupplungssignal 
(k) gleichzeitig fur die Dauer einer vorgegebe- 
nen Zeit (t) erscheinen. 



40 



Elektronisches Steuergerat nach Anspruch 1, 45 
dadurch gekennzeichnet, daB das vom 
Komparator (C) abgegebene Ausgangssignal 
(A) erst dann nichtfluchtig abgespeichert wird, 
wenn der Komparator (C) nach einer vorgege- 
benen Zahl (w) von Wiederholungen der Er- 50 
mittlung der Zahnezahl (Z1, Z2) des verwende- 
ten Geberrades (GR) jedesmal das Ausgangs- 
signal (A) abgegeben hat. 



5. Elektronisches Steuergerat nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, dafi nach nicht- 
fluchtiger Abspeicherung ines Ausgangssi- 
gnals (A) die Ermittlung der Zahnezahl (Z1, 



55 
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FIG 3 



Spalte-> 


1 
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3 


4 
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Zeile 4- 
1 


n = 5000 U/min 
( vmax = 200 km/h ; nmax = 6400 U/min ) 


2 


Gang 


v(Z1) 


v(Z2) 


n/v(Z1) 


n/v(Z2) 


3 


I 


40 km/h 


(80) 


125,0 


62,5 


4 


II 


70 " 


(140) 


71,4 


35,7 


5 


in 


100 " 


(200) 


50,0 


25,0 
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IV 


140 » 


(280) 


35,7 


17,9 


7 


V 


180 " 


(360) 


27,8 


13,9 
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